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L'invention concerne un systeme d'actionnement d'un organe ainsi que des 
precedes d'actionnement d'un organe au moyen d'un tel systeme. 

L'invention concerne egalement ('application d'un tel systeme pour 
5 i'actionnement d'un doseur de carburant d'un moteur thermique, notamment 
d'une turbine aeronautique. 

Dans le cadre de cette application, il est connu d'utiliser un systeme 
d'actionnement comprenant un moteur electrique, par exemple du type pas a 
10 pas, qui comprend un dispositif de transmission du mouvement du moteur 
electrique a un volet d'alimentation du moteur thermique en carburant. Le 
moteur electrique est commande par un calculateur qui est agence pour reguler 

le courant d'alimentation du moteur electrique en fonction d'une consigne de 

■ < -*v 

position du volet qui est issue de la commande d'acceleration actionnee par le 
15 pilote, de sorte a alimenter le moteur thermique avec la quantite de carburant 
voulue. 

II a ete propose de securiser un tel actionnement en comparant le r mouvement 
reel du moteur electrique et le mouvement correspondant theoriquement a la 
20 consigne appliquee, de sorte a detecter en temps reel une eventuelfe anomalie 
d'actionnement 

Pour ce faire, on a propose de mesurer le mouvement reel du moteur electrique 
au moyen d'un capteur de type resolver qui delivre une information d'angle 
25 absolu du rotor du moteur electrique sous la forme de signaux analogiques. 

[.'integration de ce type de capteur dans un systeme d'actionnement pose de 
nombreux problemes. En effet, du fait de leur technologie de realisation qui 
necessite un rotor et un stator composes eventuellement de plusieurs 
30 bobinages formes de fils enroules sur une carcasse metallique, les capteurs de 
type resolver sont parficulierement encombrants et lourds. D'autre part, le 
volume necessaire a leur integration impose souvent de les monter sur un rotor 
parallele a celui du moteur electrique. Par consequent, notamment pour des 
systemes d'actionnement de petite taille, le capteur devient aussi encombrant 
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que le moteur electrique et contribue de fagon importante a la masse totale du 
systeme d'actionnement. 

En outre, Information de position deiivree etant de nature analogique, le 
systeme d'actionnement doit comprendre un etage de conversion analogique- 
numerique a I'entree du calculateur afin de pouvoir exploiter ladite information. 

Par ailleurs, notamment dans le cadre de Implication considered, il est 
indispensable d'obtenir un actionnement fiable et precis, et ce dans des 
conditions d'utilisation severes en terme de vibrations, de temperatures et de 
pressions. 

Les capteurs de type resolver, notamment du fait du grand nombre d'elements 
qui les composent et de la presence d'un etage de conversion analogique- 
numerique supplemental dans le calculateur, ne remplissent pas ces 
contraintes de fagon optimale, notamment en terme de fiabilite. 

Et, il en est de meme pour les capteurs de type resistif dont la fiabilite est 
fortement affectee par des conditions d'utilisation severes. 

L'invention vise a resoudre I'ensemble des problemes mentionnes ci-dessus en 
proposant notamment un systeme d'actionnement pourvu de moyens delivrant, 
de fagon precise et fiable, une information de position representative des 
deplacements du moteur electrique, ladite information etant sous la forme de 
signaux numeriques et lesdits moyens etant facilement integrates dans le 
systeme d'actionnement. 

A cet effet, et selon un premier aspect, l'invention propose un systeme 
d'actionnement du type comprenant un moteur electrique commande par un 
calculateur qui est agence pour reguler le courant d'alimentation du moteur 
electrique en fonction d'une consigne de position de I'organe a actionner, ledit 
systeme comprenant un dispositif de transmission du mouvement du moteur 
electrique a I'organe, dans lequel le dispositif de-transmission comprend un 
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codeur solidaire du mouvement du moteur electrique, iedit codeur comprenant 
une piste multipolaire principale, et le systeme comprenant : 

- un capteur fixe comprenant au moins deux elements sensibles qui sont 
disposes en regard et a distance d'entrefer de la piste principale, Iedit 

5 capteur etant agence pour delivrer deux signaux digitaux de position A, B 
carres en quadrature qui sont representatifs de la position du codeur ; 

- un dispositif de traitement des signaux A, B qui comprend des moyens de 
comptage aptes a determiner, a partir d'une position initiate, la position reelle 
du codeur ; 

10 - un dispositif de comparaison de la position reelle du codeur avec la position 
du codeur qui correspond theoriquement a la consigne appliquee. 

Suivant une realisation, le dispositif de comparaison comprend des, moyens 
d'alerte qui, lors de la determination d'un ecart significatif entre la position reelle 
15 et la position theorique, sont agences pour emettre un signal d'anomalie de 
fonctionnement du systeme d'actionnement. 

Selon un deuxieme aspect, I'invention propose un procede d'actionnement d'un 
organe au moyen d'un tel systeme d'actionnement, qui comprend les etapes 
20 iteratives prevoyant de : 

- appliquer au calculateur une consigne de position de Torgane ; 

- determiner la position reelle du codeur ; 

- comparer la position reelle du codeur avec la position du codeur 
correspondant theoriquement a ia consigne appliquee ; 

25 - si I'ecart entre la position reelle et la position theorique est superieure a un 
seuil, activer les moyens d'alerte. 

Suivant une autre realisation, le dispositif de comparaison comprend une boucle 
d'asservissement de I'actionnement qui est pilotee en fonction de I'ecart 
30 determine entre la position reelle et la position theorique. 

Selon un troisieme aspect, (Invention propose un procede d'actionnement d'un 
organe au moyen d'un tel systeme d'actionnement, qui comprend les etapes 
iteratives prevoyant de : 
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- appliquer au caiculateur une consigne de position de I'organe ; 

- determiner la position reelle du codeur ; 

- comparer la position reelle du codeur avec la position du codeur 
correspondanttheoriquement a la consigne appliquee ; 

- si I'ecart entre la position reelle et la position theorique est superieure a un 
seuil, piloter la boucle d'asservissement de sorte a appliquer au caiculateur 
une consigne de position asservie a Tecart. 

Selon un quatrieme aspect, ('invention propose ('application d'un systeme 
d'actionnement suivant I'invention, pour I'actionnement d'un doseur de carburant 
d'un moteur thermique. 

D'autres objets et avantages de 1'invention apparaTtront au cours de la 
description qui suit, faite en reference aux dessins annexes, dans lesquels : 

- les figures 1 et 2 sont des schemas fonctionnels d'un systeme 
d'actionnement en rotation respectivement suivant un premier et un 
deuxieme mode de realisation de Tinvention ; 

- la figure 3a et 3b sont des schemas fonctionnels d'un systeme 
d'actionnement en translation suivant un mode de realisation de ('invention, 
respectivement vue perpendiculairement et parallelement a Taxe 
d'actionnement ; 

la figure 4 est une vue en coupe longitudinale d'un systeme d'actionnement 
pour doseur de carburant d'un moteur thermique ; 

- la figure. 5 est une vue en coupe suivant la ligne V-V de la figure 4. 

L'invention concerne un systeme d'actionnement comprenant un moteur 
electrique 1, par exemple du type pas a pas, qui est commande par un 
caiculateur 2 agence pour reguler le courant d'alimentation du moteur 1 en 
fonction d'une consigne. 
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Le systeme est destine a actionner un organe par I' intermedia ire d'un dispositif 
de transmission du mouvement du moteur 1 audit organe. L'actionnement est 
alors obtenu en commandant le moteur 1 avec une consigne de position de 
I'organe a actionner, ladite consigne etant agencee pour, en fonction de la 
5 nature du dispositif de transmission, deplacer I'organe dans la position 
souhaitee. 

Dans une application particuliere, le systeme est destine a actionner un doseur* 
de carburant d'un moteur thermique, notamment d'une turbine aeronautique. A 
10 cet effet, le dispositif de transmission permet d'actionner un volet d'alimentation 
du moteur thermique en carburant et la consigne est issue de la commande 
d'acceleration qui est actionnee par le pilote. 

Pour connaTtre le mouvement reel du dispositif de transmission qui est irfduit par 
15 la consigne, invention propose d'integrer dans le systeme d'actionnerrient un 
codeur 3 pourvu d'une piste multipolaire principale qui est solidaire du 
mouvement du moteur 1 et un capteur 4 apte a delivrer deux signaux 
numeriques qui sont representatifs de la position dudit codeur et done des 
mouvements du moteur electrique 1 . 

20 

Dans un exemple particulier, le codeur 3 est forme d'une piece magnetique 
multipolaire sur laquelle est aimantee une pluralite de paires de poles Nord et 
Sud equireparties avec une largeur angulaire constante de sorte a former la 
piste principale. Dans un exemple de realisation, le codeur 3 est forme d'une 
25 piece en eiastomere qui est chargee de particules magnetiques, par exemple en 
ferrite tel que les ferrites de baryum ou de strontium. 

Le capteur 4 est fixe et comprend au moins deux elements sensibles qui sont 
disposes en regard et a distance d'entrefer de la piste principale de sorte a 
30 delivrer deux signaux electriques S1, S2 periodiques en quadrature. Le capteur 
4 comprend en outre des moyens de numerisation des signaux S1, S2 de sorte 
a delivrer deux signaux digitaux de position A, B carres en quadrature qui sont 
representatifs de la position du codeur 3. 
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Dans un exemple particulieryles elements sensibles sont choisis dans le groupe 
comprenant les sondes a effet Hall, les magnetoresistances, les 
magnetoresistances geantes. 

5 Le principe d'obtention des signaux S1 et S2 a partir d'une pluralite d'elements 
sensibles alignes est par exemple decrit dans le document FR-2 792 403 issu 
de la demanderesse. En particulier, cette realisation permet d'obtenir des 
signaux de position qui ne dependent pas de ['amplitude du champ magnetique 
lu et qui sont done insensibles aux variations d'entrefer dues au deplacement du 

10 codeur 3 ainsi qu'a la decroissance du champ magnetique due a la temperature. 

Mais des capteurs 4 comprenant deux elements sensibles qui sont aptes a 
delivrer les signaux S1 et S2 sont egalement connus. 

is Suivant une realisation, par exemple decrit dans le document FR-2 754 063 issu 
de la demanderesse, le capteur 4 comprend des moyens d'interpolation des 
signaux qui permettent d'augmenter la resolution des signaux digitaux de sortie 
A, B de sorte a pouvoir utiliser un nombre de paires de poles reduit. Ainsi, on 
peut utiliser un niveau d'induction magnetique important ce qui permet 

20 d'augmenter d'une part la robustesse de fonctionnement du systeme 
d'actionnement vis-a-vis des conditions severes d'utilisation et d'autre part la 
resolution des signaux de position, et ce sans augmenter I'encombrement du 
codeur 3. 

25 Le systeme d'actionnement comprend en outre un dispositif de traitement 5 des 
signaux A, B qui comprend des moyens de comptage apte a determiner, a partir 
d'une position initiale, la position reelle du codeur 3. 

Dans un exemple de realisation, les moyens de comptage comprennent un 
30 registre dans lequel la valeur de la position du codeur 3 est incrementee ou 
decrementee d'une valeur correspondant au nombre de fronts des signaux A, B 
qui sont detectes. ' 
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Le capteur 4 et le dispositif de traitement 5 peuvent etre integres sur un substrat 
en silicium ou equivalent par exemple AsGa, de sorte a former un circuit integre 
et personnalise pour une application specifique, circuit parfois designe sous le 
terme ASIC pour faire reference au circuit integre congu partiellement ou 
5 completement en fonction des besoins. 

Suivant une premiere realisation, la position initiate est fixee a zero lors de la 
mise en service du systeme d'actionnement. Ainsi, le dispositif de traitement 5 
permet de connaTtre la position relative du codeur 3 par rapport a la position 
10 initiale, c'est-a-dire la distance separant la position du codeur 3 d'une position 
initiale quelconque et variable par rapport a un referentiel fixe. 

Suivant une deuxieme realisation, le dispositif de traitement 5 est agence pour 
delivrer la position absolue du codeur 3. On entend par position absolue la 

15 distance separant la position du codeur 3 a un instant donne, d'une position de 
reference du codeur 3, cette position de reference etant fixe et donnee par 
rapport a un referentiel fixe. A cet effet, le systeme comprend des moyens de 
determination d'une position de reference et le dispositif de traitement 5 
comprend des moyens aptes, lors de la detection de ladite position de 

20 reference, a affecter ladite position de reference en tant que position initiale. 

Suivant un premier mode de realisation, les moyens de determination de la 
position de reference sont integres au codeur 3. A cet effet, le codeur 3 
comprend en outre une singularite qui est indexee a une position de reference 

25 du codeur 3 et le capteur comprend en outre au moins un element sensible 
agence pour detecter ladite singularite. En particulier, le codeur 3 peut 
comprendre une piste multipolaire dite top tour qui est pourvue de la singularite, 
au moins un element sensible etant dispose en regard et a distance d'entrefer 
de ladite piste top tour de sorte a delivrer un signal digital ,C comprenant une 

30 impulsion. Le dispositif de traitement 5 comprend alors des moyens aptes, lors 
de la detection de I'impulsion, a affecter la position de reference en tant que 
position initiale. Un principe d'obtention des signaux digitaux A, B et C, ainsi que 
differents modes de realisation d'une singularite magnetique, sont decrits dans 
les documents FR-2 769 088 et EP-0 871 014. En particulier, la singularite 
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magnetique de la piste top tour peut etre formee de deux poles adjacents dont 
la transition magnetique est differente des autres. 

Suivant un deuxieme mode de realisation, les moyens de determination de la 
position de reference sont integres dans le dispositif de transmission. A cet effet, 
le dispositif de transmission peut comprendre une butee qui est agencee pour 
interrompre le mouvement du moteur 1 dans une position de reference du 
codeur 3 et le dispositif de traitement 5 peut comprendre des moyens aptes, lors 
de Tinterruption du mouvement, a affecter la position de reference en tant que 
position initiale. 

Bien que la description soit faite en relation avec un ensemble codeur/capteur 
magnetique, il est egalement possible de mettre en oeuvre I'invention de faQon 
analogue en utilisant une technologie equivalente, par exemple de type optique. 
Par exemple, le codeur 3 peut etre forme d'une cible en metal ou en verre sur 
laquelle la piste principale et eventuellement la piste top tour ont ete gravees de 
sorte a former un motif optique analogue au motif magnetique multipolaire 
expose ci-dessus, les elements sensibles etant alors formes de detecteurs 
optiques. 

Le systeme d'actionnement comprend en outre un dispositif de comparaison 6 
de la position reeile du codeur 3, c'est-a-dire la position determinee par ie 
dispositif de traitement 5, avec la position du codeur 3 qui correspond 
theoriquernent a la consigne appliquee. Le dispositif de comparaison 6 permet 
ainsi de securiser Tactionnement en verifiant en temps reel la correspondance 
entre les mouvements du moteur electrique 1 et la consigne appliquee au 
calculateur 2. 

Dans un exemple particulier, le dispositif de comparaison 6 est integre dans le 
calculateur 2 et comprend un comparateur entre le signal de position issu du 
dispositif de traitement 5 et le signal de position issu de la consigne, Integration 
etant particulierement simple et fiable du fait de la nature numerique des deux 
types de signaux. 
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Suivant un premier mode de realisation, le dispositif de comparaison 6 
comprend des moyens d'alerte qui, lors de la determination d'un ecart significatif 
entre la position reelle et la position theorique, sont agences pour emettre un 
signal, par exemple lumineux ou sonore, d'anomalie de fonctionnement du 
5 systeme d'actionnement 

Le procede d'actionnement de I'organe au moyen d'un tel systeme 
d'actionnement comprend alors les etapes iteratives prevoyant de : 

- appliquer au calculateur 2 une consigne de position de I'organe ; 
10 - determiner la position reelle du codeur 3 ; 

- comparer la position reelle du codeur 3 avec la position du codeur 3 
correspondant theoriquement a la consigne appliquee ; 

- si I'ecart entre la position reelle et la position theorique est superieure a un * 
seuil, activer les moyens d'alerte. 

15 

Suivant un deuxieme mode de realisation, le dispositif de comparaison 6 
comprend, eventuellement en outre des moyens d'alerte, une boucle 
d'asservissement de I'actionnement qui est pilotee en fonction de> I'ecart 
determine entre la position reelle et la position theorique. Ainsi, une eventuelle 

20 anomalie de fonctionnement du systeme d'actionnement peut etre corrigee en 

pilotant en temps reel le systeme de sorte a positionner le codeur 3 dans la \ 
position correspondant a la consigne. En variante, le dispositif de traitement 5 
peut egalement etre apte a delivrer des signaux representatifs de la Vitesse de 
deplacement du codeur 3, lesdits signaux pouvant etre utilises dans la boucle 

25 d'asservissement. 

Le procede d'actionnement de I'organe au moyen d'un tel systeme 
d'actionnement comprend alors les etapes iteratives prevoyant de : 

- appliquer au calculateur 2 une consigne de position de I'organe ; 
30 - determiner la position reelle du codeur 3 ; 

- comparer la position reelle du codeur 3 avec la position du codeur 3 
correspondant theoriquement a la consigne appliquee ; 
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- si I'ecart entre la position reelle et la position theorique est superieure a un 
seuil, piloter la boucle d'asservissement de sorte a appliquer au calculateur 
une consigne de position asservie a I'ecart. 

Dans les deux modes de realisation decrits precedemment, le procede peut le 
cas echeant comprendre une procedure prealabie de determination de la 
position initiate du codeur 3. En particulier, lors de la mise en service du 
systeme d'actionnement, la procedure peut prevoir d'alimenter le moteur 
electrique 1 en courant pour positionner le codeur 3 dans sa position de 
reference, ladite position de reference etant affectee dans le dispositif de 
traitement 5 en tant que position initiale de sorte a determiner ulterieurement la 
position absolue du codeur 3. 

En relation avec les figures 1 et 2, on decrit un systeme d'actionnement en 
rotation d'un organe> 

Suivant le mode de realisation de la figure 1, le dispositif de transmission 
comprend le rotor 7 du moteur electrique 1, le codeur 3 etant monte sur une 
partie dudit rotor qui est opposee a I'organe a actionner. 

Suivant le mode de realisation de la figure 2, le dispositif de transmission 
comprend un reducteur 8 a deux etages, le codeur 3 etant monte sur le rotor de 
sortie 9 dudit reducteur. En variante, le codeur 3 peut egalement etre monte sur 
le rotor 7 du moteur electrique 1 ou sur le rotor d'entree 10 du reducteur 8. 

Dans ces deux modes de realisation, le codeur 3 et done les pistes multipolaires 
sont circulaires, ledit codeur etant par exemple de forme annulaire et 
comprenant un alesage permettant son association sur le rotor 7, 9. 

En relation avec les figures 3a et 3b, on decrit un systeme d'actionnement en 
translation d'un organe. A cet effet, le dispositif de transmission comprend le 
rotor 7 qui est pourvu d'un pignon 11 et une piece 12 pourvue d'une cremaillere 
13 qui sont agences pour transformer le mouvement de rotation du rotor 7 en 
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mouvement lineaire de la piece 12, le codeur 3 etant associe a ladite piece. En 
variante, la piece 12 peut faire partie de I'organe a actionner. 

Dans ce mode de realisation, le codeur 3 et done les pistes multipolaires sont 
5 lineaires, ledit codeur etant par exemple surmoule sur la piece 12. 

En relation avec les figures 4 et 5, on decrit un systeme d'actionnement pour 
doseur de carburant d'un moteur thermique qui correspond au schema 
fonctionnel de la figure 2. A cet effet, le rotor de sortie 9 comprend une fente 
10 dans laquelle est destine a etre associe le volet d'alimentation du doseur de 
carburation (non represente). 

Le systeme d'actionnement comprend un carter 14 dans lequel le moteur 1 et le 
reducteur 8 sont loges de sorte a former un ensemble unitaire. 

15 

Le codeur 3 est fixe sur une portee annulaire 15 de la roue d'engrenage 16 qui 
est associee au rotor de sortie 9. Cette realisation permet d'integrer un codeur 3 
de diametre important, ce qui permet d'ameliorer la precision de mesure de la 
position dudit codeur sans augmenter la taille du systeme d'actionnement ni 
20 necessiter de pieces mecaniques supplementaires. 

Le capteur 4 est forme d'une piece structural amagnetique dans laquelle les 
elements sensibles et i'electronique associee sont loges, la connectique 
d'entree/sortie du capteur, qui est formee d'un cable multiconducteurs 17 , 
25 saillant de ladite piece pour permettre notamment la connexion dudit capteur au 
calculateur 2. 

La piece structurale amagnetique comprend une tete 4a sur une face laterale de 
laquelle s'etend un corps 4b, les elements sensibles etant disposes au 
30 voisinage de la face laterale libre 4c du corps 4b et le cable 17 s'etendant 
depuis la face laterale de la tete 4a qui est opposee au corps 4b. La piece est 
agencee pour que la tete 4a presente, du cote du corps, une surface laterale 
libre 4d. 
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Le capteur 4 est fixe dans un logement 18 du carter 19 du reducteur 8, ledit 
logement etant agence pour recevoir le corps 4b en mettant en appui la surface 
laterale fibre 4d contre la paroi peripherique dudit logement. Ainsi, les elements 
sensibles sont places de fagon precise et fiable. en regard et a distance 
d'entrefer du codeur 3 de sorte a pouvoir resister a des conditions d'utilisation 
severes. En outre, une cale 20 peut etre interposee entre la paroi peripherique 
du logement et la surface laterale libre 4d de sorte a pouvoir regler la distance 
d'entrefer. 
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REVENDICATIONS 

1. Systeme d'actionnement du type comprenant un moteur electrique (1) 
commande par un caiculateur (2) qui est agence pour reguler le courant 
d'alimentation du moteur (1) en fonction d'une consigne de position de I'organe 
a actionner, ledit systeme comprenant un dispositif de transmission du 
mouvement du moteur (1) a I'organe, ledit systeme etant caracterise en ce que 
le dispositif de transmission comprend un codeur (3) solidaire du mouvement du 
moteur (1), ledit codeur comprenant une piste multipolaire principale, et en ce 
que le systeme comprend : 

- un capteur (4) ftxe comprenant au moins deux elements sensibles qui sont 
disposes en regard et a distance d'entrefer de la piste principale, ledit 
capteur etant agence pour delivrer deux signaux digitaux de position (A, B) 
carres en quadrature qui sont representatifs de la position du codeur (3) ; 

- un dispositif de traitement (5) des signaux (A, B) qui comprend des moyens 
de comptage aptes a determiner, a partir d'une position initiale, la position 
reelle du codeur (3) ; 

- un dispositif de comparaison (6) de la position reelle du codeur (3)*avec la 
position du codeur (3) qui correspond theoriquement a la consigne 
appliquee. 

2. Systeme selon la revendication 1 , caracterise en ce que : 

le codeur (3) comprend en outre une singularity qui est indexee a une 
position de reference du codeur (3) ; 

- le capteur (4) comprend en outre au moins un element sensible agence pour 
detecter ladite singularity ; 

le dispositif de traitement (5) comprend des moyens aptes, lors de la 
detection de la singularity, a affecter la position de reference en tant que 
position initiale. 

3. Systeme selon la revendication 2, caracterise en ce que le codeur (3) 
comprend en outre une piste multipolaire dite top tour qui est pourvue de la 
singularity, au moins un element sensible etant dispose en regard et a distance 
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d'entrefer de ladite piste top tour de sorte a delivrer un signal digital (C) 
comprenant une impulsion. 

4. Systeme selon la revendication 3, caracterise en ce que chaque piste 
5 multipolaire est formee d'un anneau magnetique sur lequel sont aimantes des 
poles Nord et Sud equirepartis avec une largeur angulaire constante, ia 
singularity magnetique de la piste top tour etant formee de deux poles adjacents 
dont la transition magnetique est differente des autres. 

10 5. Systeme selon Tune quelconque des revendications 1 a 4, caracterise en ce 
que les elements sensibles sont choisis dans le groupe comprenant les sondes 
a effet Hall, les magnetoresistances, les magnetoresistances geantes. 

6. Systeme selon Tune quelconque des revendications 1 a 5, caracterise en ce 
is que le dispositif de transmission comprend le rotor (7) du moteur (1), sur lequel 

est monte le codeur (3). 

7. Systeme selon Tune quelconque des revendications 1 a 5, caracterise en ce 
• que le dispositif de transmission comprend un reducteur (8) sur un rotor (9) 

20 duquel le codeur (3) est monte. 

8. Systeme selon Tune quelconque des revendications 1 a 5, caracterise en ce 
que le dispositif de transmission comprend un rotor (7) pourvu d'un pignon (11) 
et une piece (12) pourvue d'une cremaillere (13) qui sont agences pour 

25 transformer le mouvement de rotation du rotor (7) en mouvement lineaire de la 
piece (12), le codeur (3) etant associe a ladite piece. 

9. Systeme selon Tune quelconque des revendications 1 a 8, caracterise en ce 
que le dispositif de transmission comprend une butee qui est agencee pour 

30 interrompre le mouvement du moteur (1) dans une position de reference du 
codeur (3), et en ce que le dispositif de traitement (5) comprend des moyens 
aptes, lors de ('interruption du mouvement, a affecter la position de reference en 
tant que position initiale. 
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10. Systeme selon Tune quelconque des revendications 1 a 9, caracterise en ce 
que le dispositif de comparaison (6) comprend des moyens d'alerte qui, lors de 
la determination d'un ecart significatif entre la position reelle et la position 
theorique, sont agences pour emettre un signal d'anomalie de fonetionnement 

5 du systeme d'actionnement. 

11. Systeme selon Tune quelconque des revendications 1 a 10, caracterise en 
ce que le dispositif de comparaison (6) comprend une boucle d'asservissement 
de I'actionnement qui est pilotee en fonction de I'ecart determine entre la 

10 position reelle et la position theorique. 

12. Procede d'actionnement d'un organe au moyen d'un systeme selon la 
revendication 10, caracterise en ce qu'il comprend les etapes iteratives 
prevoyant de : • 

15 - appliquer au calculateur (2) une consigne de position de I'organe ; >■• 

- determiner la position reelle du codeur (3) ; 

- comparer la position reelle du codeur (3) avec la position du codeur (3) 
correspondant theoriquement a la consigne appliquee ; - 

- si I'ecart entre la position reelle et la position theorique est superieure a un 
20 seuil, activer les moyens d'alerte. 

13. Procede d'actionnement d'un organe au moyen d'un systeme selon la 
revendication 11, caracterise en ce qu'il comprend les etapes iteratives 
prevoyant de : 

25 - appliquer au calculateur (2) une consigne de position de Torgane ; 
determiner la position reelle du codeur (3) ; 

- comparer la position reelle du codeur (3) avec la position du codeur (3) 
correspondant theoriquement a la consigne appliquee ; 

- si I'ecart entre la position reelle et la position theorique est superieure a un 
30 seuil, piloter la boucle d'asservissement de sorte a appliquer au calculateur 

(2) une consigne de position asservie a I'ecart. 

14. Procede selon la revendication 12 ou 13 lorsqu'elle depend de la 
revendication 2 ou 9, caracterise en ce qu'il comprend une procedure prealable 



1er depot 



16 

de determination de la position initiale du codeur (3), dans laquelle le moteur (1) 
est alimente en courant pour positionner le codeur (3) dans sa position de 
reference, ladite position de reference etant affectee dans le dispositif de 
traitement (5) en tant que position initiale. 

15. Application d'un systeme selon Tune quelconque des revendications 1 a 11, 
pour I'actionnement d'un doseur de carburant d'un moteur thermique. 
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